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ABSTRACT 
  
Quad Pod Robot For Ladder Application was developed from previous research conducted by 
Jati, et al, 2007, Holonomic Walking Robot. Development in hardware aspect is by adding sensors and 
repair robot body constructions, whereas in software aspect is by adding new gait and gait to climb and 
climb down the ladder. The conclusion of this research is the robot can climb stairs and climb down the 
stairs with a specification maximum of stair high is 10 cm with white medium color, outside of these 
specifications then stair will be considered as a barrier and will be bypassed by turning over the body. 
 





Quad pod Robot For Ladder Application merupakan pengembangan dari penelitian sebelumnya 
yang dilakukan oleh Jati, et al, 2007 dengan judul Holonomic Walking Robot. Pengembangan pada segi 
perangkat keras dilakukan dengan penambahan sensor dan perbaikan konstruksi rangka robot, 
sedangkan dalam segi piranti lunak dilakukan penambahan gait baru yaitu gait untuk menaiki dan 
menuruni tangga. Kesimpulan dari penelitian ini adalah robot dapat menaiki dan menuruni tangga 
dengan spesifikasi tinggi anak tangga maksimal 10 cm dengan warna medium putih, di luar dari 
spesifikasi tersebut maka anak tangga akan dianggap sebagai halangan dan akan dilewati dengan cara 
memutar balik badan. 
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